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. Beschreibung 

I 

Ahtriebsvorrichtung 

i 

Die Erfindung betrifft eine Antriebsvorrlchtung gem§(i dem Oberbegriff des. Anspmchs 1 
Oder 27. 

. burc^ die DE 37 30 625 A1 ist eine Antrlebsvorriciitung belonnt, wobei jeder Druclteinheit 
bzw. dem Falzapparat einer Dnjckmascliine eine Rrimarstation zugeordnet ist, welche 
Bediensollwerte von einer Qbergeordneten Steuerung empfSngt und an die 
SetcundSrstationen betreffender Baugruppen weiterleltet 

Die DE 42 14 394 C2 offenbart eine AntHebsvorriclitung fQr eine langswellenlose 
Drucl<mascliine. wobei der Falzapparat datentecliniscli Ober einen Bus mit 
Dmcksteliengaipperi verbunden ist Der Falzapparat liefert seine Positionsreferenz ah die 
Drucl<steilengruppen. Eine fqr die Antriebe einer felnzelnen Drucicstellengruppe 
gemeinsame Antriebssteuerung.nimmtdie Feinjustierung dieser Antriebe untereinander 
sowie in Relation zun^i Falzapparat vor. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde. eine Antriebsverbinduhg zu schaffen. 

Die Aufgabe vwYd erfindungsgemSft durch die Merkmaie des Anspmchs 1 oder 27 gel5st. 

Die mit der Erfindung erzielbaren Vorteile bestehen Insbesondere darin, dass rfiit der 
Positionsreferenz aus der elel<tronischen Leitachse sowbhl fOr die Druci<einheitep aid 
auch for den Falzapparat auftretende Fehier in iVlelS- und oder mechanischen 
Antriebssystemen besser handhabbar sind. Durch die Entkopplung und den Bezug auf 
eine gemeinsame Leitachse sind sowohl fOr die Antriebe der Druckeinheitert als auch fOr 
den Falzapparat Offsetwerte gegenOber der Leitachse einstellbar und in einer 
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vorteilhaften Ausftihrung fiir eine bestimmte Produktfon (BahnfQhrung) vorgebbar. 
Von Vorteil ist eine Ausftihrung, wobei jedem rotatbrischen Antrieb der Druckeinhelten 
(zumindest den Antrleben der unabhSnglg von anderen Fonnzylindem angetriebenen 
Fomn^linder) und des Falzapparates ein Offsetwert gegenQber der Leitachse elnstell- 
bzw. vorgebbar ist. Diese Offeetwerte sind vorzugsweise im jeweiligen Antrlebsregler des 
Antriebes eihgestellt bzw. dort ais Offset gespeichert. Die Vorgabe eines bestimmten 
Offsetwertes kann z. B. in einenrr Leitstand eingegeben bzw. ver^ndert werden und/oder 
fOr eine bestimnite Produl<tion dort gespeicliert Lirid entsprechend abgerufeh und 
anschlieRend den Antriebsreglem bzw. unteigeordneten Antriebssteuerungen. Qbemiittelt 
werden. . 

Ausfuhrungsbeisplele der Erfindung sind in den Zeichnungen dar^estellt und werden im 
folgenden naher beschrieben. 

• Es zelgen: 

Fig. 1 - ein erstes AusfQhrungsbeispiel fOr die Antriebsvoniclitung; 

Fig. 2 ein zweites AusfQhrungsbeispiel fOr die Antriebsvoniclitung; . 

Fig. 3 ein drittes AusfQhrungsbeispiel fQr die Aritriebsvonichtung; 

! • 

Fig. 4 eine schematische Darsteliung eines Antriebes; 

Fig. 5 eine schematische Darsteliung der relativen Lage wShrend des Betriebs. 

Eine Bearbeitungsmaschine fDr bahnfSnmige Materialien, z. B. eine Druckmaschlne, 
insbesondere eine Rollenrotationsdruckmaschine, weisfmehrere, mechanlsch 
voneinander unabhSngig jeweils durch einen Antriebsmotor IVI angetriebene- Einheiten auf. 
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Diese unabhSngig ypnelnander angetriebene Einheiten kSnnen z. B. direkt oder indirekt 
mIt einer die Druckmascliine durciilaufenden Balin, z. B. Bedruckstoffbahn, zusammen 
wirl<en und mQssen daher in ihrer relatlven Lage zur Bahh bzw. zueinander ausgerichtet 
seln. Derartige Einheiten kdnnen DrucktOmne 01, einzelne Dmckelnheiten 02, einzelne 
Druckwerke 03 Oder einzelne Zylihder 04, insbesbndere einzelne Formzyllnder 04, von 
Druckwerken 03 seln. Ebenso kann eine derartige Einheit zi B. eine die Bahn nach dem 
Bednjcken weiterverarbeitende Einheit 06, insbesondere ein Falzapparat 06, odet aber 
z. B. Perforierelnrichtungen, Stanzen, Sammeieinrichtungen, Schneldelnrichtungen eta, 
darstellen. Des weiteren kann eine derartig unabhSngig angetriebene Einheit auch ein 
Oder mehrere Leitelemepte 07, wie z. B. Zugwalzen, Skipslltter, Reglstenvalzen etc., seln. 

• Fig. 1 zeigt drel derartig mechanlsch voheinander un3bh§ngig durch Antriebsmotoren M 
angetriebene Einheiten. Die beiden links dargestellten Einheiten k6nnen beisplelswelse 
DrucktOmne 01 , Druckeinheiten 02, Druckweri<e 03 oder Zylinder 04 seln. Die mittlere oder 
eine weitere, nicht dargestellte Einheit kann aber auch ein Leitelement 07 seln. Die rechte 
Einheit stellt z, 6. eine welterverarbeltende Einheit 06, Insbesondere den Falzapparat 06 
dar. . ' - . 

Die Antriebsmotoren M weisen jeweils einen Antrieb 08 mIt Antriebsregelung auf, welche 
jewells Qber mindestens eine Signalleltung 09 miteinandel- und mit einer Ftechen- und 
Datenverarbeitungseinhelt 1 1, z: B. einen Rechner 11, veriaunden slndl Die Rechen- und 
Datenyerarbeitungselnhelt 11 kann zusStzllch eine Bedlenelnhelt aufwelseri oder mit einer 
Bedieneinhelt 10, z. B. eiriem Leitstand 10, In Verbindung stehen. Die Antriebe 08 (bzw. 
Regier) k5nnen prinzipiell in Serle (nicht dargestellt) direkt in Ring- oder Busstruktur oder 
aber wie dargestellt In einer Baumstruktur durch Signalieitungen 12 mit der Signalleltung 
09 verbunden seln. 

Die mindestens eine Signalleltung 09fQhrt Signale einer Leitachspositlori 4>, welche durch 
eine Rechenelnhelt 13, z. B. eine Qbergeordnete Antriebssteuerung 13, vorgegeben wird. . 
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Die Signalleitung 09 stellt zusammen mit der Recheneinhelt 1 3 die sog.' virtuelle Leitachse 
09, 13 (6lektronlsche Welle) fdr die mit ilir yerbundenen Einhelten dar, an welcher sich die 
Einlieiten lir ihirer Lage bzw. Position orientieren. Diese Leitachsposition <I» wird an die 
Antriebe 08 als Vorgabe (FQhmngsgrdfle) weitergegeben. 

Die Rechen-.und Datenverarbeitungseinlielt 1 1. liefert Vorgaben zur gewQnschten 
Produktionsgescliwindigl<eit an die Qbergeordnete Antriebs'steuerung 13, und steht somit 
Qberdie Qbergeordnete Antriebssteuerung 13. dje Signalleitung 09 (Quer-Kommunlkation) 
und die Signalleitungen 12 in Verbindung zu den Antrieben 08. 

Jedem der Regler 08 Isf ein spezifischer Offset Aa>r, z. B. Winkelversatz Aa>i, vprgebbar, 
welcher eine permanente aber verSnderbare Verschiebung gegenOber der 
Leitachsposition 3> festlegt Dieser Offset A<Pi ist z. B. direkt am Regler 08 und/oder flber 
Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 eingebbar und/oder fOr speziflsche= ' 
Betriebssltuatloneh, insbesondere spezi'fische Bahnftihrungen In einem Speicher in der 
Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 abgelegt und abrufbar. Ist dje Slgnalieityng 09 
entspreehend, beispielsweise als bfeitoandlger Bus oder breitbandiges Netzwerk, 
. ausgefDhrl, so kann die Information Qber den jeweils vorgegebenen und festgelegtep 
Offset AOi sowie die „rotierende" Leitachsposition * ggf. Qber die gemeinsame 
Signalleitung 09 erfolgen. Die Signalleitung 09 kgnn auch zusStelich jeweils mit einem 
Steuersystem 24 verbunden sein, welches beispielsweise die von den Antriebsmotoi-en M 
verschiedenen Stellglieder und Antriebe def Druckeinhelten 02 bzw. Drudcwerke 03 bzw. 
Falzapparate 06, z. B. FarbzufOhning, Stellbewegungen von Walzen und/oder Zylindem, 
Feuchtwerk, Positionen etc. steuert und/oder regelt (Verbindung strichllert dargestellt). 

Der jeweiiige (!)ffset A<p| vyird z. B. yorProduktlonsbegInn vom Leitstand 10 Oder von der 
Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 an die Antriebe 08 QberfQhrt und dort 
gespeichert In vorteilhafter AusfOhrung ist der Offset AO| wahrend des Betriebes bzw. der 
Produktion am Antrieb 08 selbst, insbesondere aber Qber die Rechen- und , 



Datenverarbeltungseinhelt 11 veranderban . • , 

Die OffsetWerte fOr die verschiedenen Antrlebe 08 l<6nneh in einer Variante auch in 
der Qbergeordneten Antriebssteuerung 13 gespelchert werden. in diesem Fall erhalt jeder 
Antrieb 08 Qber die Signaileltungen 09; 12 (bzw. in Serie: nur 09) als Vorgabe die Summe 
aus der rotierenden Leitaclisposiflon <S> und dem spezifischen, gespeicherten Offsetwert 
A<E»i des jeweiiigen Antriebes 08. 

SQfolgen aWe. Antriebe 08, beispielsweise die Antriebe 08 der beiden ersten z. B. als 
DmcktOmie 01 ausgefOhrten Einheiten sowie der Antrieb 08 der als Falzapparat 06 
ausgefOhrten Einiieit jeweils der rotierenden Leitadispositibn <1» aus der Qbergeordneten 
Antriebssteuerung 13 mit jeweils einem festgelegten Ofifsetwerte A«), r^latiy zur absoluten 
Lage der Leitachsposition 

Im Unterschled zu Fig. 1 ist In Fig. 2 fQr die iDbemiittiung des jeweiligen Offset A<l», (und 
ggf. sonstiger relevanter .Daten).eine" von der Signalleitung 09 yerschiedene Signalleitung 
14 vorgesehen. Des weitereh ist fQr die Verblndung zwischen der Signalleitung 09 und der 
Signalleitung 12 jeweils ein Kommunikationsknoten 17, z. B. eine untergebrdnete 
Antriebssteuerung 17, vorgesehen. 

Die Recherieinhelt 13 fOr die Vorgabe der Leitaofisposition 0 ist z. B. uber die 
Signalleitung 14 mit. der Recheiv und Datenverarbeitungseinheit 11 verbundeh, von 
welchersle beispielsweise wieder Vorgaben im Hinbiick auf l^roduktlonsgeschwindigkeit 
bzw. aktuelle Solldrehzahl erti^ilt. Die jeweils aktuelle Leitachsposition <& wird nun durch 
die Qbengeordnete Antriebssteuerung 13 vorgegeben und in die Signalleitung 09 
eingespeist Von dort wird die Infomiation Qber die umlaufende Leitachsposition jeweils 
Qber die Kommunikationsknoten 17, an die Signalleitung 12 gegeben und dort direkt den 
fQr die aktuelle Produktion relevanten Antrieben Oj5 zugefQhrt. Ein Kommunikationsknoten 
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17 kann, wie in Fig. 2 dargestellt, Qber die Sigrialleitung 12. z. B. ein Netzwerl< 12 In Rlng- 
oder Bustopologie, mit mehreren, jewells durch einen Antriebsmotor M angetrlebene 
untergeordnete EIniieiten, wie z. B. Druckeinhelten 02. Druckwerken 03 Oder Zylindem 
04. verbunden sein. Die 111 der Weise Ober einen Kommunikatlonskhoten 17 zusammen 
gefaBten untergeordneten Einheiten werden im folgenden als Gruppe 18 von mechanlsch 
unabhangig voneinander angetriebenen Einheiten bzw. Aggregaten bezeichnet. Die" 
Kpmmunikationsknoten 17 gibt In diesem Fall z. B. die Leitachspositlon <D aus der 
SIgnalleltung 09 an die Antriebe 08 alter (im Rahmeri der Produktlon betelligten) 
nachgeordneter Einheiten. z. B. Druckeinhelten 02 Oder Druckwerke 03, dteser Gruppe 18 
weltpr. . . ■ \ . 

Die mittterfe EInheit steljt Im Belspiel der Fig. 2 eine derartlge Gruppe .18 von meihreren 
Unterelnheiten. z. B. zwei Druckeinhelten 02, zwei Druckwerken 03 Oder zwel 
Leitelementen 07 etc. dar, deren Antriebe 08 belde Qber den Kommunlkatlonskndten 17 
die Leitachspositlon 4> erhaiten. 

. In einer ersten AusfOhrung erfolgt die Obergabe der produktionsspezlflschen Qffeetwerte . 
Aa»i von der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 her bzw. vom Leitstand 10 her an 
die einzelnen Antriebe 08 der Einheiten, wo sle gespeichert und mit der 
Leitachspositlon O zusammen welterverarbeltet werden. Die Obemilttlung erfolgt hierz. B. 
In Baumstmktur von der SIgnalleltung 14 Qber eine gemelnsame SIgnalteltung 16 je 
Aggregat (oder stemf5rmig Qber mehrere getrennte SIgnalleitungen 16 je Aggregat) zu 
den Antrleben 08 hin (durchgezogene Unlen). 

In 6iner zweiten AusfOhrung (strichliert) erfolgt die Obemilttlung des Offeet A«D, von der 
SIgnalleltung 14 Qber loglsche Verbindungen 1 6' direkt oder indlrekt zu den jewelllgen 
Kommunikatlonsknoten 17. Dfe physlkalische AusfOhrung der loglschen Verbindungen 16* 
kann direkl oder Indlrekt Qber weltere Verbindungen wie Buskoppler. Bridges etc., oder 
z. B. Qber ein In Fig. 1 oder 3 dargestelltes Steuersystem 24. erfolgen. Dje 
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Slghalleitung(en) 16 kSnnen hierbei entfallen. In einer ersten Variants dieser AgsfOhrung 
wird der spezifische Offset AO), vom Kommunlkationsknoten 17 ledlglich Qber die 
Slgnalleitung 12 dem entsprech.enden Antrieb 08 zugefQhrt und dort gespeichert wird. 

In einer zweiten. vorteilhanen Variante 1st der Kommunlkationsknoten 17 als 
untergeordne;le Antriebssteuerung 17 mit einem Speicher und einer eigenen Intelligenz in 
der Weise ausgefOhrt, dass dort die fQir die zugeordneten Antriebe 08 und die spezifische 
Pipduktion voigegebenen Offsetwerte AO, gespeichert werden. und dass den an der 
Produktlon beteillgten Antri'eben 08 jev/ells an diese adresslerte spezifische 
Leitachsposltlbneh <I>,'.(«D,' = o + AO, ), z. B. als Soll-Wlnkellage O,' durch die 
untergeordnete Antriebssteuerung 17 zugefOhrt werden. Der angegebene 
Zusammenhang soli hier und Im folgenden ledlglich das Prinzip verdeutlichen. 
Selbstverstandllch sind beim Folgeri der spezlfischen Leitachspositlpn O,' die Umfange 
der anzutrelbenden Aggregate etc;zu berQckslchtigen. so dass ein realer Zusammenhang 
z. B. weitere aggregatspezlfische Faktoren aufweist' 

Die Recheri- und Datenverarbeituhgselnheit 1 1 steht somit efnei^elts^iber die 
flbergeordnete Antriebssteuerung 1 3, die Slgnalleitung 09 (Quer-Kommunikation), den 
jeweiligen Kommunlkationsknoten 17 spwie die Slgnall6ltungen 12, z. B. Busse 12 in 
Verbindung zu den Antrieben 08. Auch Infomiationen Qber die Konf^uration (Zukupplung 
von DmckelnhejtQn 02 und/oder Drtickwerken 03) Oder die gemelnsame 
Produktlonsgeschwindlgkelt kSnnen auf diesem Weg ausgetauscht werden. 

Die Rechen Obergeordneten Antriebssteueriingen 1 3 steht zur Obemiittlung der - 
Information zum spezlfischen Offset A®, wie oben beschrieben entweder Gber die 
Slgnalleitung 14 und die jSignalleitungen 16 oder aber Qber die Slgnalleitung 14, die i 
loglsche Veribindung 16'. die Kommunlkationsknoten 1 7 und die Signalleitungen 1 2 mit 
den entsprechenden Antrieben 08 in Verbindung. 
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Im AusfOhrungsbelspl(Bl gemali Fig. 2 sind die Anfriebsniotoren IVI der GrupiDe 18 
untereinander und mit der untergeordneten Steuerung 1 7 verbunden. Die 
untergeprdneteii Steuerungen 17 der Gruppen 18 oder EInJieiten sind Qber mindestens 
eine Signalleitung 09 miteinander und mit der Qbergeorclneten Antriebssteuerung 13 . 
verbunden. ZusatzHcii ist hier die Reciien- und DatenVerarbeitun^seinheit 1 1 zur 
Obemiitllunig der spezifischen Offee^erte A^i Qber mindestens eine Signalleitung 14 mit 
den Antrieben 08 bzw. den konimunil<ationsl<noten 17 verbunden. 

pie Signalleitung 09 ist in vorteilliafter AusfQhrung als eclitzeitfahlge Verbindung 09 mit 
festem Zeitrahmen fQr editzeitrelevante Dateii urid detemninisfischem Zeitverlialten 
ausgeblldet' Die Verbindung 09 kann zusatziich einen Kanal aufweisen, In welchem 
beispielsweise nicht echtzeltrelevante Daten, vyie z. B. die OberniitUung der spezifischen 
Offsetwerte AOh gemSB der AusfQiimiig ngch Fig. 1 und/oder Informationen Qber die 
Konfiguration, Produktlonsgeschwindigkeit etc. gemSB der AusfQIirung nach Fig. 1 
Qbertragen werden. ,» • ' 

I 

♦ 

Auch die Signaileituna12.ist in vorteilliafter AusfQhrung als echtzeitfahige Verbindung 12 
mit festem Zeitrahmen fQr echtzeltrelevante Daten und determlnistischeiti Zeltverhalten 
ausgefQhrt. Die Verbindung 12 kann zusStzNch einen Kanal aufweisen, in welchem 
beispielsweise nicht echtzeitrelevante Daten, wie z. B. die Obennittiung des Offeet 
Aa>i und/oder Infomnafonen Qber die Konfiguration, Pnaduktionsgeschwindigkelt etc. 
Qbertragen werden. ' 

I 

Die Signalleitung 14 und 16 Ist vorzugsweise als Netzwerk 14 Oder als Tell eines 
Netzwerkes 14 ausgeblldet Dieses Netzwerk 14 kann in vortellhafter AusfQhmng als 
Netzwerk 14 nach einem stochastischem Zugrlffsverfahren arbeiten. Die 
DatenQbertragung sollte jedoch zumindest im Halb-Duplex-Betrieb mSgllch sein. 



Fig. 3 zeigt ein Beispiel fQr den Antrleb einer Druckmaschlne mit mehreren, hIer drel, 
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DnjcktQmn^n 01, .weiche jevyeiis mehrere Dmdcwerke 03, hier Doppeldruckwerke 03, 
aufweisen. Die Druclcwerke 03 eines Druckturms 01 bilden zusammen mit ihren Antrieben 

08 und den Motoren M eine Gruppe 18, insbesondere eine Druckstellengruppe 18, welche 
Qber die untergeordnete Antriebssteuerung 17 dieser Gruppe 18 mit,der Signalleitung Q9 
verbunden ist. Die Antriebssteuerung 13 kann jedoch auch Untergruppen 02 von 
Druckwerken 03, z. B. Druckeinheiten 02 oder andere Teilungen mit zugeordneten . 
Antrieben 08 venA/alten. Mit dieser Signalleitung 09 sind auch wettere, eine eigene. 
untergeordnete Antriebssteuerung 17 aulweisende Einheiten, z. B; ein oder mehrere 
Leitelemente 07 und/oder ein oder mehrere Falzapparate 06 verbunden. Die Signalleitung 

09 ist hier vorteilhaft in Rihgtopologie, insbesondere als Doppelring, ausg^fOhrt und weist 
eine oder mehrere der oben zu t=\g. 2 genannten Eigenschaften auf; 

Die Signalleitung 09 ist mit mehreren, hier zwei, Qbergeordneten Antriebssteuerungen 13 
verbunden, welche Jewells voneinander verschiedene Signale einer jeweiligen 
Leitachsposition Oa; ^b einer LQltachse a; b in die Signalleitung 09 einspeisen kdnnen. 
Dies ist beispielsWeise. von Vorteil, wenn die Druckmaschine bzw. deren DrucktQrme 01 
und/odef Druckeintheiten.02 und/oder Druckwerke 03 und die zugehdrigen Falzapparate 
06 sowie Leitelemente 07 mehreren, getrennt oder gemeinsam betreibbaren Sektioneh 
21; 22 zuordenbar sein sollen. Es kdnnen. jedoch Produktionen und BahnfQhrungen die in 
Fig. 3 durch eine strichlierte Linie angedeutete Sektibnstrennung Qberschreiten und aus 
Druckeinheiten 03 der eineri, in Druckeinheiten 03 deranderen und/oder den Falzapparat 
06 der anderen Sektion 21 ; 22 gefOhrt werden. Die einzelnen DrucktQrme 01 sind . 
beispielsweise verschiedenen Falzapparaten 06 zuordenbar. Auch innerhalb eines 
Drucktunmes 01 sirid Untergruppen, z. B. Druckeinheiten 03, verschiedenen Bahnisn mit 
unterschiedlichen BahnfQhrungen zuordenbar, welche auf einen gemeinsanrien oder gar 
auf verschiedene Falzapparate 06 gefOhrt werden konneri. Die Sektioneh 21; 22 sind 
Ibgisch somit nicht als starre Einheiten zu verstehen 

Die Qbergeordneten Antriebssteuerungen 13 beziehen ihre Vorgaben bezQgllch 
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Ausgangspunkt und f»roduktionsgeschwindlgkelten der jewelligen Sektfon 21; 22 und/oder 
Bahnfphrung von einer jewells zugeordneten Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11, 
welche wiederum mit mindestens einem Leitstahd 10 verbunden sind. In einer 
vprtellhaften AusfQhrung sInd die belden Rechen- und Datenverarbeltungseinhelten 1 1 
Qber die Signalleitung 14 miteinander und mit einer weitereh Signalleitung 23 verbunden, 
welche mehrere, hier zwei, Leitstande 1 0 miteinander verbindet 

« 

I 

Die fOr die einzelnen Antriebe 08 relevanteh Offsetwerte AOi werden fOr die betreffende 
Produlrtlpn von der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 1 1 bzw. den Rechen- und 
Datenverarbeltungseinhelten 11 Qber die Signalleitung 14 den dem jewelllgen Antrieb 08 
zugeordneten untergeordneten Antrfebssteuerungen 17 zugeleitet und in vorteilhafter 
AusfOhrung wie 2u,Flg. 2 beschrieben dort gespelchert und der Leitachspositlon <I>a; 
a>b zu den Leitachspositionen O),' verarbeltet Sind Untergruppen, z. B. Druckelnhelten 03. 
einer Gruppe 18, z. B. eines Drudctunns 01. zwel verschledenen Bahnen zugeordnet, so 
verariieltet die untergeordnete Antriebssteuerung 17 jewells die fOr den betreffenden 
Antrieb 08 zugeordnet^ Leitachspositlon «>a; 4>b der Leitachse a oder b, je nach ' 
ZugehSrigkeit der betreffenden Druckstelle zu der einen Oder anderen Bahn. mit dem fOr 
diese BahnfQhrung vorgegebenen Offisetwert Aa>|. 

Die OberftiltOung an die untergeordneten Ahtriebssteuerungen 1 7 erfolgt in diesem 
Belsplel jedoch nlchtdirekt, sondern Ober ein Steuersystem 24. weldhes derjeweiligen 
Gruppe 1 8 bzw. der eine elgene untergeordnete Antriebssteuerung 1 7 aufwelsende 
EInhelt (z. B. Falzapparat 06) zugeordnet 1st. Das Steuersystem 24 steuert und/oder 
regelt beisplelswelse die von den Antriebsmotoren IVI verschiedenen Stellglieder und 
Antriebe der Druckelnhelten 02 bzw: Druckstellengruppen .18 bzw. Druckwertce 03 bzw. 
Falzapparate 06, z. B. FarbzufQhrung, Stellbewegungen von Walzen und/oder Zylindem, 
Feuchtweric Posltlonen etc. Das Steuersystem 24 welst eine oder mehrere (Insbesondere 
spelcherprogrammlerbare) Steuereinheiten 26 auf. Diese Steuerelnhelt 26 ist Qber eine 
Signalleitung 27 mit der untergeordneten Aritriebssteuerung 17 verbunden. Im Fall 
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mehrerer Steuerelnheiten 26 sind diese durch die Signalleitung 27 auch untereinander 
verbunden. 

. Das Steuersystem 24 bzw. deren .Steuereinheit(en) 26 ist/sind in vorteilfiafter AusfOhmng 
durch niciit dargestelite Koppler, z. B. Buslcoppler. i6sbar mit der Signalieilung 14 . 
verbunden. Hierdurch ist die Gruppe 1 8 prinzlpiell fQr sich abgescliiossen betreibbar, . 
wobei die Steuerung der Antriebe 08 Qlaer den Strang der upteigeorclneten 
Antriebssteuerung 17 mit Signalleitung 12 und die Steuerung der weiterpn Funlrtionen der 
Gruppe 18 Ober den Strang des Steuersystems 24 erfolgt. Spliwerte sowie Istwerte und 
Abweicliungen sind Qber den Koppler ein- bzw. ausgebbar. Die untefgeordnete 
Antriebssteuerung 17 Qbemlmnnt In diesem Fall die Vorgabe einer Leitachsposltion Aus 
diesenri Gruhd und aus GrOnden der Redundanz ist es vortellhaft, wenn alle ' 
untergeordneten Antrlebssteuerungen 17 mit der MOgllchkeit zur Erzeugung und Vorgabe 
einer Leitachsposltion <C>'ausgebildet sind. 

Die Offeetwerte A4>i werden in der AusfQhrung nach Fig. 3 somit von der SIghalleitung 14 
Qber das jeweilige Steuersystem 24 der betreffenden untergeordneten Antriebssteuerung 
17 zugefQhrt Wie im AusfOhaingsbeispiel gernSli Fig. 2 beschrleben, kSnnen die 
Offeetwerte A<I>| altemativ von dort an die Antriebe 08 gegeben und dort gespeichert und 
verarbeitet werden. 

Bei derl AusfQhrungsbeispielen nach Fig, 2 und 3 Icann die Qbei-geordnete 
Antriefassteuemng 13 entfailen, wenn z. B. eine Oder mehrere Gruppen 18 bzw. eine der 
eine eigene untergeordnete Antriebssteuerung 17 aufwelsenden Einhelten (z. B. 
Falzapparat.06) eine qntergeordnete Antriebssteuerung 17 aufweist. Die virtuelie • 
Le'rtachse bzw. Leitachsposltion <S> Ist dann z. B. von einer der Antriebssteuerungen 17 
voigebbar. , 



FQr alle beschrlebenen AusfQhmngen wird mindestens eine Leitachsposltion <J>\ <^a; <S>b 
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durch mindestens eine Antriebssteuerung 13; 17 vorgegeben, an welcher bzw. an 
welchen sich die Antriebe 08 der vferschtedenen mechanisch voneinander unabhSngig 
angetriebenen Einheiten in ihrer Lage orientieren. Jedem dieser Antriebe 08 ist ein 
spezifischer Offsetwerte Api zuprdenbar, welcher Jeweils die relktive.Soll-Lage zur 
Leitaclisposition O; a>a; ©b der zugewiesenen Leitachse a; b ausdruclcL So werden . 
beisplelsweise fOr eine bestimmte Produlction samtiichen mechaniscli voneinander 
unabPiSngigen Aritrieben 08 der DruoktQrme 01 (bzw. Druckeiniieiten 02 bzw. Druckwerice 
03) sowie dem zugeordneten Antrieb 08 des Falzapparates 06 und ggf. Leiteinriciitungen 
07 jewelis spezifische Offsetwerte AOj im Bezug auf die fOrdie Produl<tlon relevante 
Leitaclise a; b zugeordnet. 

Diese Offsetwerte A3>i beruhen im wesentliclien auf rein geometrischen Verhaltnlssen. 
Zum einen sind sie von der gewSlilten Batinftlhrung, d. h. vom Batinweg zwisclrien.den 
einzelnen Einheiten abhShgig. Zum konnen sie von einer zufalligen oder gewahlten 
Nuliage des einzelnen Antriebs OB abhSngeh. Letzteres entfSllt fOr den einzelnen Antrieb 
08, wenn dessen definierte Nuliage mit der Nuliage der Leitachse a; b zusammen failt.- 

Fig. 4 stellt schenjatisch Bestandteile eines Antriebes 08 mit Antrlebsmotor M dar. Der ; 
Antrieb 08 weist zumindest einen Regler28 sowie z. B. ein Leistungsteil 29 zur 
Einspeisung der Energle auf. Der Antrieb 08 steht mit einem Sensor 31 . insbesondere . 
einem Winkellmpulsgeber 31', In Verbindung, welcher dem Regler 28 die aktuelle 
Drehwinkellage des Antriebsmotors M bzw. der anzutreibenden Einheit rOckmeldet. Der 
Winkellmpulsgeber 31 ist mit einer nicht dargesteilten Welle des Antriebsmotors M 
verbunden und folgt deren Drehbewegung (1 : 1 oder in anderer definierter Welse). Der 
Winkellmpulsgeber 31 kann auch an der durch den Antriebsmotor M anzutreibenden 
Einheit angeordnet sein; 

Eine Grundeinstellung der Antriebe 08 bzw. die Ermittlung und Festlegung der 
Offsetwerte AO| erfolgt nun beisplelsweise foigendermaUen: 
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Vor der Erst-lnbetriebnahme 1st an den Druckeinhelten 02 bzw. Druckwerken 03 und am 
F^lzapparat 06 eine sog. Registengrundstellung (0-Stellung) als Referenzstellung 
anziifahren. Das selbe gilt pach Austausch eines oder mehrerer Antriebe 08 fOr die dayon 
betroffenen Eintieiten bzw. Aggregate. DIese Referenzstellung ist die Stellung, in der 
Falzapparat 06 zur Drucl^ejnheit 02 (bzw. zum Druckwerl< 03) bzw. der Formzylinder 04 
(und der Gegehdrucl<zylinder innerhalb eInes Dru.ckwerlcs 03) registertialtig zueinander 
stehen. Die Referenzstellung ist in vorteilhafler AusfQhrung an zumindest den 
Formzylindem 04 (un'd den Gegendruclaylindeim) der Dru6kwerl<e 03 und an einem 
zumindest einem der Zylinder bzw. Wfalzeh des Falzapparates 06. insbesondere am 
Sclineidzylinder, durch eine mechanisciie Sichtmarlce festgelegt 

Der zu referenzterende Aritrieb 08 bzw. Antriebsmotor M wird hlerzu mechanisch oder im 
elektrlschen RQckbetrieb auf die mechanische Sichtmarke gestellt Am Antrieb 08 bzw, 
dessen Regler 28 wird der Wert des Winkelimpulsgebers 31 z..B. manuell oder mittels 
eines Sevice-PC als Null-Position eingespeichert. Altemativ kann die Einspejeherung 
fiber den Befehl „Referenzstellung ubernehmen" am Leitstend 10 erfolgen, wobei der 
Wert des angeschlossenen Winkelimpulsgebere ebenfalls als Null-Positiori im Antrieb 08 
bzw. dessen Regler 28 gespeichert wird. 

Da die von der mechanischen Sichtmarke ubemommene Null-Position i. d. R. jediglich 
einen groben Wert darstellt, wird nun, abhangig von der BafinfOhrung und weiteren 
Faktoren, der tatsachliche Offsetwert AO| bzw. Winkelversatz AOi zur Leitachsposition 
O; «)a; <Db entspreciiend dem Druckblld bzw. des Schnittes nach dem ersten Druck z. B. 
manuell oder durch entsprechende .Messvorrichtungen emiittelt I. d. R. erfolgt die . 
Ermittlung der Offsetwerte AOi nicht im WInkelmali sondem als LSnge, z. B. in mm.. Dies 
aridert jedoch nichts am gnjndsatzlichen Prinzip der Ermittlung und Speicherung sondem 
lediglich in der weiteren Verarbeitung, da das LSngerimaB mit Kenntnis des Urnfangg der 
betreffenden, mit der Bahn zusammenwirkender Eihheiten in ein Winkelmali umrechenbar 
ist und umgekehrL 
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Die 2. B. in mm emiittelte Wert fQr den Offset A«>, der einzelnen Antriebe 08 der 
Druclwerke 03 und des Falzapparates 06 werden am Leitstand .10 bder in der Redhen- 
und Datenverarbeitungseinheit 11 abgespeicliert. 2;usatzlich ist es von Vorteil, wenn 
dieser Satz von Offsetwerten Aa)| (z. B. in mm) mit Bezug zu Daten fQr die spezifisclie 
Batinfiihrung abgespeiciiert werden bzw. umgekelirt. 

Die Eingabe der Offsetwerten A<E>, (z. B. in mm) erfoigt beispielsweise Qber eine 
Eingabemasl<e fOr die sog. Druclaegistereingabe bzw. den Drucl<vefsatz. Diese 
Offsetwerte AOi (z. B. in mm) Werden Qber die Signalleitung 14 (und falls vorhanden die 
Signalleitung 23) wie oben beschrieben an die Antriebe 08 oder an die untergeordneten ' 
Antriebssteuerungen 17 weitergegeben. Falls die Eingabe in mm erfoigt ist werden die 
Werte ins Winkelmali umgereclihet. So werden die z. B. in mm vorliegenden Offsetwerte 
A<I»i wenn sie Qber die Steuersysteme 24 (gem§B Fig. 3) Qbennittelt werden, dqrt auf die 
entsprechenden Offsetwerte A<I>i al^ WInkelwert umgerechnet. Diese in WInkel 
umgerechnete Offsetwerte AO| werden wiederum von dem Sfeuersystem 24 bzw. den 
Steuereinrichtungen 26 dem zugeordneten untergeordneten Antriebsregle.r 17 
. weitergegeben urid dorl als Offsetwerte AO)! (im Winkelmad) gespeichert. 

In gleicher Weise wird der Offset A<t>, fOr den Antrieb 08 des Falzapparates 06 am" 
LeItstand 10 und/oder an der Rechen- und Datenverarbeitungseinheit 11 Qber den sog. 
Falz-Druckv6rsatz eingegeben, die Speicherung dieses Offsetwertes AOi erfoigt irri 
Antrieb 08 des Falzapparates 06. 

Offsetwerte A<D| konnen grundsatzlich beliebige, sich aus dem Versatz zur Leitachse a; b 
ergebende Werte einnehnrren. FQr einzelne Antriebe 08 der Dnjckwerke 03 oder des 
Falzapparates 06 kann der Offeetwert A<1>, auch Null sein, d. h. kein Vei^atz vorliegt. 
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Zur Automatisierung k5nnen die manuell ermlttelten Offeetwerte A3>| abhangig von der 
BahnfQhrung Qber den Leitstand 10 gespelchert Und bel WIederhblung dieser Produktion 
. abgerufen und emeut Qber den o. g. Weg an die Antriebe 08 weitergeleitet werden. 

Wird die Druckmaschine bzw. die betreffende Einheit nun gefaliren, so folgt der Antrieb 
08 mit seiher Null-Position plus iaddlertem Offset AO, der Leitachsposltlon a>; Ob und 
hat somit immer die richtige Lage. Fig. 5 stelit schematisch diesen Sachverhalt dar, mit 
der dem Druckwerk 03 und dem Falzapparat 06 gemeinsame Leitachse a; b Und der 
Leitachsposltlon <J>; Oa; Ob. Das Druckwerk 03 bzw. der diesejs antreibende Antrieb 08 
eriiait die Lage O + AOdwi, also der Summe aus der Leitachsposition O; Oa; Ob und dem 
fQr das j-te Druckweri< 03 spezaflschen Offset AOdwi (bel dieser BahnfQhrung), und der 
Falzapparat 06 bzw. dessen Antrieb. 08 die Lage O + AOpAk. also der Summe aus der 
Leitachsposition O; Oa; Ob und dem fQr den k-ten Falzapparat 06 spezifischen Offset 
AOpAk (bel dieser BahnfQhrung). Die ZusammenhSnge stellen wie oben berelts eriSutert 
das verelnfachte Prinzip ohne weltere aggregatspezifische Faktoren dar.. 

In vorteilhafler AusfQhrung ist eine Korrektur des jeweiiigen Offset AOj auch im Fortdruck 
bzw. bel laufender Maschlne am Leitstand 10 oder/und der Rechen- und 
Datenverarit>eitungseinheit 1 1 mSgllch. . 

Ein Anfahren bzw. Fahren der Druckmaschine erfolgt z. B. fplgendemialien: 

Zur Vorbereltung einer bestlmmteh Produktion Werdeh nun Qber den Leitstand 10 manuell 

Oder Qber vorgehaltene (abgespelcherte) Oder Qber ein Qb^rgeordnetes 

Produktionssystem eingelesene Daten alle fQr diese Produktion erforderiichen Einheiten 

bzw. Aggregate kon^guriert und deren Antriebe 08 somit an die betreffende Leitachse a; b 

angekoppelt 

Anschliedend ist beispielsvyjeise ein Einziehen der Bahn bzw. der Bahneo moglich. Hierzu 
erfolgt belspielswelse auf ein Kommandp „Einziehen" (ggf. nach Vorwarnung des 
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Systems, dass die NetzschOtze der Antriebe 08 an sind. und ein ggf. emeutes 
Kommando) die Freigabe der Bewegung Leitacfise a; b. 

In glelcher Oder aiinlicher Weise karin ein Anfahren bei bereits eingezogener Bahn bzw. 
eingezogenen Bahnen erfolgen. . . 

Die Leitachsposition O; Oa; <Db startet beim Anfaliren oder Neustart der Produlction in 
vorteilhafter AusfQIirung z.. B. von einer definierten Stillstandsppsition (Winkeilage Null 
Oder ein anderer fester vorgegebener Wert) oder in vorteilhafter AusfQhrtfjng von der in 
z. B. einem Permanentspelcher abgespeiclierten letzten Position (letzter Zahlerstand bzw, 
Winkei vor Wiederaufnahme der> Bewegung). Alle gekoppelten Antriebe 08 mit 
Anforderung an Registerhaltigkeit haben sicli im Folgemden entsprechend ilirer Vorgaben 
(Offeetwerte A«>|) an diese Vorgabe auszurichten. 

Periodiscli.nacli verstreichen eihes Zeitintervalls, z. B. 2 bis 5 ms, wlrd eine neue 
Leitachsposition O; ©a; von der Qbergeordneten Antriebssteueruhg 13 ari alle die, 
Produktlbn betreffenden Antriebe 08 bzw. die uhtergeordneten Antriebssteuerungen 17 
Qber die Signaileitung 09 vorgegeben. Beim Anfahren dreht die Leitachse a; b 
beispielsweise mit einer vermlnderten Geschwindlgkelt bzw. Drehzahl, z. B. entsprechend 
1 m/min. Die verschiedenen Antriebe 08 kSnnen zu Beginn u. U! beliebig ^verdrehf zur 
Leitachse a; b stehen. 

Die Antriebe 08 folgen nun alle dieser Leitachsposition O; Oa] Ob bzw. den spezlfische 
Leitachspbsitlonen <E^', d. h. die Maschirie dreht. Welsen Antriebe 08, an welche die 
Anforderung an Registerhaltigkeit gestellt 1st (z. B. der Druckwerice 03 und des 
Falzapparates 06), noch Abweichungen von den jeweils spezlfische Leitachspositionen 
auf, so drehen diese schneller oder langsamer, bis sie die spezlfische Leitachspositionen 
Oi' erreicht haben, d: h. sle synchronisieren. 
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Alle an der Bahn befindlichen Leitelemente 07, z; B. Zugelemente, synchronisleren sich 
zumindest bezQglich ihrer Umfan'gsgeschwindlgkejt auf die Leitachsposition O; Oa; fl>b 
bzw. deren Winkelgeschwlndigkeit. 

In vorteilhafter AUsfQhrung wird die Produktionsgeschwindigkeit erst nacli RQckmeldung 
des Synchronlaufs (Lage- bzw. Geschwindigkejtsynchronltat) alien Antriebe 08 erhflht, 
z. B. auf eine Drehzialil entsprechend einem Bahnlaiif von 5 m/min. 

Die Leitachsposition O; a>a; Ob wird bei koristanter Geschwindigkelt beispielsweise von 
der Qbergeordneten Antri'ebssteuerung 13 alle 2 bis 5 ms an die Antriebe 08 bzw. die 
untergeordneten Antrlebssteuerungen '17 weltergegeben. Ein Kommando „Schneller 
erglbt eihe grdftere Winkeldifferenz von alt zu neu, ein Kommando „Langsamer" ergibt 
eine kleinere Winkeldifferenz von alt zu neu. Bei BetStigung von „Halt" und/oder „Spen-en" 
fahren alle durch die Leitachse a; b gefQhrten Antriebe 08 Qber z. B, eine Rampe zuruck 

auf Drehzahl NuH und die Netzschutze'der Antriebe 08 schalteri beispielsweise ab, eine 

* I, 

Falzapparat-Bremse wird in vorteilhafter AusfQhrungaktiv. . 

Durcli die besqhriebene Betriebsweise gibt die Leitaclise a; b zu jedem Zeitpuhl<t 
(abgeselien von der o. g. Tal<tfrequenz der PositlonsQbemiittiung) immer die Position vor 
und ^lle geldippelten Antriebe 08 folgen dieser Position. 

Die fOr diese Produktion bzw. BahnfOhruhg emilttelten (und ggf. nachgestellten) 
Offsetwert AO| werden beispielsweise In der Rechen- und Datenverarbeituhgseinheit 1 1 
Oder dem Leitstand 10 abgespelchert und vorgehalten. Soli zu einem spSteren Zeitpunkt 
die gleiche Produktion bzw. BahnfQhrung gefahren werden, so konnen diese Offsetwerte 
Aa>i abgerufen und Qber die oben beschriebenen Wege den Antrieben 08 bzw. den 
Antriebssteuerungen 13 oder Insbesondere Antriebssteuerung 17 zugefQhrt werden. Dies 
kann beispielsweise automatisch mit dem Abrufeh einer bereits gespeicherten oder durch 
ein Gbergeordnetes Druckereiverwaltungssystem an den Leitstand 10 Qbermittelte 
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Konfigurieaing erfolgen. 

ln.einer Variante wird belm Anfahren bzw. Neustart der Produktlon die Leitachsposltlon 
^a; a»b aus der momeritanen vyinkellage ein^s Antriebes 08 eine der Einheiten bzw. 
Aggregate Qbemommen. In diesem FdJI liegtzgmindest zu Beginn ein Offeetwert A«»i von 
Null zwischen diesem Ahtrieb OS.und der Leitachspositipn i*; «Da; Ob yor. Die Qbngen 
gekoppelten Antrlebe 08 mit Anforderung an Reglsterhaltlgkelt haben sich Im weiteren 
Verlauf entsprechend Ihrer Vorgaben (Ofifeetwerte A<E>i) wie oben beschrieben an der 
Leitachsposltlon <t>; 6a; <Pb auszuricliten. HIerbel gibt die Leitachse a; b wieder zu jedem 
Zeltpunkt die Position vor und alle gekuppelten Antrlebe 08 (auch z. B. der zur 
Ausrichtung der Leitachse a; b herangezogene Antrleb 08) folgen dieser Position. Der zur 
Ausrichtung herangezogene Antrleb 08 kann dann Im weiteren Veriauf des Anfahrens 
• und/oder der Produktion zur Korrektur mIt einem Offsetwert A<C>i unglelch Null - . 
beaufschlagt warden, da nach der Ausrichtung der Leitachse a; b im Stillstand alle 
gekoppelten Antriebe 08 sich nur noch an der Leitachse a; b.orient|eren. 

Dieserzur Ausrichtung herangezogene Antrleb 08 kann prinziplell jeder Antrieb 08 mit 
Anforderung an Reglsterhaltlgkelt. ,z. B. eIn Antrleb 08 eines Driickwerks 03, seih. In 
vortellhafter AusfQhrung wird zur Ausrichtung jedoch der Antrieb 08 des Falzapparates 06 
bzw. die Lage eInes Zyllnders des Falzapparates. z. B. des Schneidzylinders, 
herangezogen. Nach Ausrichtung. d. h. z. B. wahrend des Betrlebs erhait nun der Antrieb 
des Falzapparates 06 jedoch die Vprgabe wieder von. der gemelnsamen Leitachse a; b. 

In efner dritten Variante fQr die Ausrichtung und den Betrieb der Leitachse a; b wird die 
Leitachse a; b nicht nur zur Ausrichtung mit der VVinkellage der zur Ausrichtung 
herangezogenen Aggregats bzw. EInhelt, z. B. dem Falzapparates 06 bzw. dessen 
Antriebes 08, synchronlsiert. sondem erhilt Ihre Lage auch im Betrieb permanent Oder 
zykllsch von der Lage dieser EInhelt bzw. dieses Aggregates, z. B. vom Falzapparates. In 
dieser Variante wird die Lage aller Qbrigen Antriebe 08 Qber die Lage dieser EInhelt bzw. 
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dieses Aggregates vorigegeben, der Offsetwert A<I>, zwischen diesefn Aggregat und der 
• Leitachse a; b i|t immer Null. . 

I . * ■ 

I , ■ • ' 

Das Langsregister (Umfangs- und/oder Schnlttreglster) betreffend kann prinzlpiell 

, zwischen mindestens drei Fehlerarten unterschieden werden: 

D|e Drucke (Bilder) verschledener Bahnen sind z. B. untereinander nicht reglsterhaltig. 

aber der Schnitt paRt zumindest mit einem Druck bzw. einer Bahn. Hler gleicht der 

Drucker z. B. entweder den Registerfehler durch Veranderun^ der Wegvorggben, z. B. 

Veranderung belspielswelse einer L§ngsregisterwalze zwischen der letzten Druckstelle 

der betreffenden Bahn und dem Falzapparat 06 von Hand am Leitstand, aus. Es kann 

aber auch eine Anderupg der Offseiwerte A<D| fDr die Ar^triebe 08 der Druckwerke 03 

dleser Bahn erfolgen. Beide Varianten kdnnen auch automatisch mit einer 
. Registerregelung erfolgen. 

Stimmen die Dmcke untereinander, aber der Schnitt palSt nicht zum Druck, so ist eine 
Kon-ektur Qber den sog. Falz-Druckversatz. d. h. Qber eine Anderung des Offset AO, fDr 
den Antrieb 08 des Falzapparates 06. am Leitstand m5glich. DenOffset A<I>i.des wird aiif 
einen enteprechenden Wert verandert. 

Stlmmt in einem Druck die Lage der Farben zueinander in Umfangsnchtung nicht, so kann 
- am Leitstand 1 0 manuell Oder unterstOtzt durch ein entsprechendes Regelsystem mit 
Sensor - der Offsetwert A<Pi einer Oder rtiehrere betreffenden Daickwerke 03 geSndert, . 
. und deren relative Lage zueinander ver§ndert werden. ' 
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Bezugszeichenliste 

01 Druckturm 

02 Druckeinheit, Untergmppe 

03 Druckwerk. Doppeldruckwerk 

04 . Zylinder, Formzylinder 

05 ' - 

06 weiterverarbeitende Einhelt, f^alzapparat 

07 Leitelement ' 

08 Antrieb 

09 Signalleituhg, Verbindung 

10 Bedieneinheit, Leitstand 

1 1 Rechen- und Datenverarbeltungseinheit, iRechner ' 

12 Signalleitung, Netzwerk, Busse 

13 Recheneinheit, Qbergeordnete Antriebssteuerung 

14 Signalleitung, Netzwerk 

15 . 

16 Signalleitung, Verbindung 

1 7 Kommunikationsknoten, untergeordnete Antriebssteuerung 

18 Gruppe, Druck$tellengruppe 

19 - 

20 ^ 

21 Sektion 

22 Sektion 

23 Signalleitung 

24 Steuersystem 
25 

26 Steuereinheit 

27 Signalleitung 
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28 Regler 

29 Leistungsteil 
SC- 
SI Sensor, Wihkelimpulsgeber 

16' logisch Verbindung 

<E> Leitachsposition 

<E>a Leitadisposition 

Ob Leitachsposition 

A4)i Offset, Offsetwert, Wlnl^elversatz 

A<E>Dwi Offset, j-tes Drucl<werl< 

A<I>FA| Offset, l<-ter Falzapparat 

4>i spezifiscHe Leitadisposition ' 

<0i' Leitachsposition, Soii-Winl<eilage 

IVI ' Antriebsmotor 
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Anspriiche 

1 . Antriebsvorrichtung einer Bearbeitungsmaschinfe ifOr Bahnen mit mehrereri 

mechanlsch voneinander unabhangig durch Antriebe (08) angetriebenen EInheltert 
(01; 02; 03; 04; 06; 07) gnd mit mindestens einer die Antriebe (08) dieser Einheiten 
(01; 02; 03; 04; 06; 07) verbindenden Signalleiturig (09), welche Signale einer 
Leitachsposition (4») ein6r virtuellen Leitachse (a; b) fQhrt, dadurcii g6kennzeichnet, 
dass den.Antrieben (08) jeweils ein Offset (AO,) zuordenbar ist, welcher eine 
pennanente aber verSnderbare Verscliiebung einer Soll-Winl<ellage (a>i') gegenQber 
der Leitaclisposition (<I>; 4>a; <E>b) festlegt. 

2. Antriebsvorrlciitung nach Anspru'ch 1, dadurcii geltennzeichnet, dass zumindest ein 

. Antrieb (08) eines die Bahn bedrudcenden Drudcwerlcs (03) und ein Antrieb (08) einer 
nachgeordneten, die Bahn weiterverarbeitenden Einheit (06) jeweils mit der 
SIgnalleitung (09).verbunden sind und diesen beiden Antrieben (08) jeweiis ein Offset 
. . <A<E>|) zuordenbar ist. ' 

3. Antriebsyonrichtung nach Anspruch 1 . dadurch gel^ennzeichnet, dass die 
Leitachsposition (O) zumindest wShrerid des Betriebes der Bearbeltungsmaschlne von 
einer mit der Signalleitung (09) yerbundenen Antriebssteuerung (14; 17) vorgegeben 
Ist; ..... 

4. Antrieb^vonlchtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichYiet, dass die " 
Leitachsposition (O) vor dem Anfahren der Bearbeitungsmaschine an ihrer zuletzt 
eingenommeneh und gespeicherten Position ausgerichtet ist. 

5. Antriebsvonichtung nach Anspaich 1 , dadurch gel<enhzelchnet, dass die 
Leitachsposition (<E>) zumindest vor dem Anfahren der Bearbeitungsmaschine anhand 
der alctuelien Winkellage einer der Einheiten (01; 02; 03; 04; 06; 07) ausgerichtet Ist. 
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6. Antriebsvorrichturig nach Anspruch 1 , dadurch gekennzelphnet, dass die . 
Leitachsposition (O) w§hrend des Betriebes der Bearbeltungsrnaschlne von einer 
aktuellen Winkellage eIner der Eihhelten (01 ; 02; 03; 04; 06; 07) voi^egeben ist 

7. Antriebsvonichtung nach Anspruch 5 Oder 6, dadurch gekennzelchnet, dass die 
EInhelt (01; 02; 03; 04; 06; 07) ais die Bahn weiterverarbelteride Einheit (06), 
insbesondere ais Falzapparat (06) ausgefqhrt ist • . 

8. Antriebsvonichtung nach Ansprudi 1, dadurch gekennzelchnet, dass zumindest alle 
einer spezlfischen BahnfOhrung zugeordneten rotatorischen Antriebe (jOS) von 

• EInheiten (01 ; 02; 03; 04; 06; 07), welche die Anforderung an die Registerhaltigkelt in 
Transportrichtung der Bahn erfOllen mCissen, in Verbindung m\t elnergemeinsamen 
Signalleitung (09) stehen. * ' 

9. Antriebsvonichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzelchnet, dass zumindest 
diesen Antrieben (08) Jewells ein Offset (AOi) zugeordnet Ist. 

10. Antriebsvonichtung nach Anspmch 6 und 8, dadurch gekennzelchnet, dass der 
Offeetwert (A<t>{j der Leitachsposition (^) vorgebendeh EInhelt (01; 02; 03; 04; 06; 07) 
Null ist. ' . 

. ' ' • 

1 1 . Antriebsvonichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzelchnet, dass einer oder 
mehrere der Antriebe (08) dieser mechanlsch voneinander angetriebenen Einhelten " 
(01 ; 02; 03; 04; 06; 07) Qber eine untergeordnete Antriebssteuerung (1 7) mit der 
Signalleitung (09) verbunden sind. ^' 

12. Antriebsvonichtung nach Anspruch 11, dadurch gekennzelchnet, dass melirere der 
Antriebe (08) mit ihren EInheiten (01; 02; 03; 04; 06; 07) eIne Gruppe (18) biiden. 
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13. Antriebsvorrichtung riach Anspruch 12, dadiirch gekennzelchnet, dass die Gruppe 
(18)mehrere Driickwerke (03)aufweist. • . 

14. Antriebsvorrichtung nach' Anspruch 12, dadurch gekennzelchnet, dass die Gruppe 
(18) mehrere Untergmppen (02). Insbesondere Druckeinhelten (02), mit jeweils 
zuniindest einem Druckwerk (03) aufweist. 

15. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 12, dadurch gekennzelchnet, dass die Antriebfe 

(08) der Gruppe (18) versdiiedenen Leitachsen (a; b) zuordenbar sind. 

16. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzelchnet, dass die Signaileitung 

(09) Signale von Leitachsposltion (O; ^a; <l>b) mehrerer virtueller Leitachsen (a; b) 
fOhrt ' 

17. Antriebsvorrichtung nach. Anspruch 14 und 15, dadurch gekennzelchnet, dass die 
Antriebe (08) der Untergruptpen (18) durch die uiifergeordnete Steuerung (1 7) Soll- 
Winkeliagen (^') in Bezu'g auf unterschiedliche ylrtueiler Leitachsen (a; b) bezlehen. 

18. Antrlebsvonichtung nach Anspruch 3. dadurch gekennzelchnet, dass die spezlfischen 
Offsetwerte (A<t>i) in der Antrlebssteuerung (1 3; 1 7) Vorgehalten sind. 

1 9. Antriebsvonrlchtung nach Ansprudi 1 1 , dadurch gekennzelchnet, dass die 
spezlfischen Offsetwerte (AOi) in der tintergeordneten Antriebssteuemjig (13; 17) 
vorgehailten sind. . . > ' . 

20. Antriebsvorrichtung nach Anspruch 18 oder 19, dadurch gekennzelchnet, dass 
spezlfische Soil-Wlnkellagen (<I>i') fOr die einzelnen Antriebe (08) in der 
Antriebssteuerung (13; 1 7) aus.der Leitachsposltion (0; a>a; «>b) und dem 
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speziflschen Offeetwerte (AO|j gebildet und den betreffenden Antrieben (08) zugefQhrt 
sind. 

21. Antiiebsvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzelchnet, dass die spezlfischen 
Offeetwerte (A<D|) in den einzelnen Antriebeii (08) vorgehalten sind, und dass dort 
speziflsclie Soll-WFnkellagen (<I>|') aiis der Leitachsposition («>; Oa; <0b) und dem 

' speziflschen Offeetwerte (A<&|) gebildet sind. 

22. Antriebsvonichtung nadi Anspmch 1 , dadurch gel<ennzeichnet, dass Ober eine von 
der Signalleitung (09) verechiedene Sigrialleitung (14) die EInhelten (01; 02; 03; 04; 
06; 07) untereinander und mit einer Rechen- und Datenverarbeitungseinheit (11) 
verbundeh sind. ' 

23. AntrlebsYomchtung nach Anspruch 11 und"22, dadurch gel<ennzeichnet, dass Qber 
diese Signalieltung (14) den untergeordneten Antriebssteuerungen (17) die 
Offeetwerte (A<E>|) zugefQhrt sind. 

24. Antriebsvonichtung nach Anspruch 22, dadurch gel<ennzeichnet, dass Qber diese 
Signalleitung (14) eine Kommunikationzwischen der Redieri- und 

. Dateriverarbeitungselnheit (11) und den EInhelten (01; 02; 03; 04; 06; 07) zumindest 
Im Hinblick auf Sollwertvorgaben und IslwertQbemriittlung fOr von den Antrieben (08) 
verschiedene Stellglieder.und/oder Antriebe der EInhelten (01; 02; 03; 04; .06; 07) 
erfolgt. 

25. Antriebsvonichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzelchnet, dass eine 
Bedlenelnheit vorgesehea ist, in welche die Offeetwerte .(A<D,) eingebbar sind. 

26. Antriebsvonichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzelchnet, dass eine 
Speichereinhelt vorgesehen ist, in welche die Offeetwerte (A<I>i) fOr die einzelnen 



Antriebe fOr eine spezifische Produktlon spelcherbar und bei Bedarf aus dieser 
! auslesbar sind. 

' ' ' . ' ■ 

27. Verfahren zum Antrieb einer Bearbeltungsmaschlne fOr Bahngn, wobei mehrere' 
EInhelten (01; 02; 03; 04; 06; 07) mechanisch voneinander unabhSngig durch Antriebe 
(08) angetriebenen werden, und Signale einer Leitachsposltion (<E>>elner virtuellen 
Leitachse (a; b) in mindestens einer die Antriebe (08) dieser EIniieiten (01 ; 02; 03; 04; 
06; 07) verbindenden Signalleitung (09) gefilhrt werden, dadurcli gekennzelciinet,. 
dass den Antrieben (08) jeweils ein Offset (AOi) zugeordnet wird, welcher eine 
'permanente aber veranderbare Versdiiebung einer Soii-Winl<ellage (O,') gegenOber 
cjler Leitaclisposltlon (<&; <E>a; 4>b) festgeiegt. . 

28. Verfahren nach Anspruch 27, dadurch gel<ennzeichnet, dass zumindest ein mit der 
Signalleitung (09) verbundener Antrieb (08) eines die Balin bedrudtend^n Drucl<weri<s 
(03) und ein mit der Signalleitung (09) vertaundener AnWeb (08) einer 
nachgeordneteri, die Balin weiterverarbeitenden Einheit (06) jeweils ein Offeet (AOi) 

. zugeordiiet wird. 

29. Verfahren nach Anspruch 27, dadurch gekennzeichnet, dass die Leitachsposltion (4>) 
zunnindest wShrend des Betriebes der Beariaeitungsmaschine von einer mit der 
Signalleitung (Od) vertjundenen Antriebssteuerung (14; 1 7) vorgegeben wird. 

30. Veri'ahren nach Anspruch 27, dadurch gelcennzeichnet, dass die Leitachsposition (<») 
vor dem Anfahren der Bearbeitungsniaschine an ihrer zuletzt eingenommenen und 
gespeicherten Position ausgerichtet wird. 

31. Verfahren nach Anspruch 27, dadurch gei<ennzeichnet, dass die Leitachsposition (<I>) 
zumindest vor dem Anfahren der Bearibeitungsmaschine anharid der al<tuellen 
Winkellage einer der Einheiten (01; 02; 03; 04; 06; 07) ausgerichtet wird. 
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32. Verfahrien nach Anspruch 25, dadurch gekennzeichnet, dass die Leitachsposition (a>) 
wdhrend des Betriebes der Bearbeitungsmaschine von einer aktuellen Winkellage 
einer der Einheiten (01 ; 02; 03; 04; 06; 07) vorgegeben wird. 

33. Verfahren nach Anspaich 27, dadurch gekennzeichnet, dassf die spezlflschen 
Offsetwerte (A<1>|) In der Antrlebssteuerung (13; 17) vorgehalten werden. 

34. Verfahren nach Anspruch 27, dadurch gekennzeichnet, dass die spezifischen 
Offeetwerte (AO|) in einer mehreren nachgeordneten Antrieben (08) gemeinsam 
zugeordneten uritergeordneten Antriebssteuerung (13; 17) vorgehalten werden. 

35- Verfahren nach Anspruch 33 oder 34, dadurch gekennzeichnet, dass spezlflsche Soll- 
Winkellagen (OO fiir die einzelnen Antriebe (08) In der Antriebssteuerung (13; 17) aus 
der Leitachsposition («; Oa; <i>b) und dem spezlflschen Offsetwerte (AO|) gebiidet und 
den betreffenden Antrieben (08) zugefuhrt werden, 

**-*"-• 

36. Verfahren nach Anspruch 27, dadurch gekennzeichnet, dass die spezifischen 
Offsetwerte (A^O in den einzelnen Antrieben (08) vorgehalten werden, und dass dort 
speziflsche Soll-Winkellagen (<Di') aus der Leitachsposition (O; Oa; Q>b) und dem 
spezlflschen Offsetwerte (A<X>|) gebiidet werden. 

37. Verfahren nach Anspruch 27, dadurch gekennzeichnet, fJass die Offsetwerte. (AOj) in 
einer Bedlenelnhelt eingegeben werden. ' \ 

38. Verfahren nach Anspruch 27, dadurch gekennzeichnet, dass die Offsetwerte (AOj) fur 
. die einzelnen Antriebe (08) fur eine speziflsche Produktion in einer Speichereinheit 

gespelchert und bei BtJdarf aus dieser ausgelesen werden. 
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Zusammenfassung 

Bel'elnem Verfahren zum Antrieb einer Bearbeitungsmaschine fQr Bahnen werden 
mehrere Einhelten mechanisch voneinander unabhSnglg durch Antriebe angetriebenen, 
und Si^ale einer Leitachsposition einer virtueilen Leitachse in mindestens einer die 
Antriebd dieser Einheiten verbindenden Signalleitung gefuhrt. Den Antrieben wird jeweiis 
ein Offset zugeordnet, welclier eine permanente aber verSnderbare Verschiebung einer 
SollrWinkellage gegenQber der Leitaciisposition festgelegt. 
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